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@ Einrichtung zur elektronischen Steuerung einoa automatischen Fahrzeuggetriebea 



(9) Ea wird oln© Einrichtung zur elaktronlachon Steuerung 
einea automatischen Fahrzouggetriebea vorgoftchlagon wo- 
bei vorzugaweioe alaktrohydreuliach betfitigbare Relbole- 
monte die Umacholtung iwlachen den vorachiodenen Obor- 
aetcungaatufen bewlrkan. EIne don Schaltvorgcng chorakte- 
rialarenda GroOe (latgrdfte). vorzugawelae dio Schlolfzolt. 
die Schaltzelt odor dor Orohzahlgradient wfihrend dor 
Schlelfzolt. wird mit oinor goapclchorton SollgrdSe vorgl - 
Chen, wobol bol Obortchrolton oinor vorgobberen Abwol- 
chung ein Korrokturwcrt flccpelchort wird. DIocor wIrW fOr 
die dorouffoigondon Scholtvorgfingo korriglerrnd im SInno 
oinor adoptlvon Stoucrung ouf dio Bildung oinor Steuorgrd* 
eo fur din Rcibclomonto. vorzugawoiao den hYdrcunachon 
Druck, oin. Auf dicao Woiao kdnnon Sorionatrouungen odor 
Altorungsoffokto komponaiort wordon. wodurch groOe Tole- 
ranzon fur dio vorwondoton Toilo in Kauf gonommen und 
ScnaltqualltfttaaeKwankungen vermieden werden kdnnen. 
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Beschreibung 



Stand der Technik 

Die Erfindung geht aus von eincr Einrichtung nach 
der Gattung des Hauptanspnichs. 

Es ist bekannt in auiomatischcn Fahrzcuggetriebcn 
den Druck des Arbeitsmcdiums, das zur Bct&tigung der 
Reibelemente des Getriebcs dient, in Abhangigkcit von 
verschiedenen Betriebsparametem des Kraftfahrzcugs 
einzustellen. Nach der DE.PS19 32 9S6 erfolgt die 
Druckeinstellung Ober eine elektronischc Steuerung 
Qber vorgegebcne Druckkcnnlinien. Eiri Ausgleich von 
Paramcteranderungen infolge von Seriensircuungcn 
Oder Altcrungscffektcn kann dadurch nicht errcicht 
werdea Reibwerte von Lamellen, Kcnnlinien von 
Druckreglem oder Fedem sowie das vom Motor abge- 
gebene Moment sind jedoch diesen Strcuuncen untcr 
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Icicht und kostengOnsiig durch eine Erweiterung der 
Software gegenOber den bekannten clekironischen Ge- 
triebesteueningen realisieren. 

Durch die in den Untcranspruchen aufgefuhrten 
Mafinahmen sind vorteilhafte Weiterbildungen und 
Verbesserungen dem im Hauptanspruch angegebenen 
Einrichtung mdglich. 

Besonders einfach und kostcngunstig laBt sich die 
Zeitdauer des Schaltvorgangs oder das Schleifen der 
Reibelemente oder der Gradient der Getriebeeingangs- 
drehzahl wfehrend des Schaltvorgangs adaptiv steuem. 

Eine weitere ErhSKung des Schaltkomforts und eine 
exakte Anpassung an die verschiedenen Last-Drehzahl- 
Verhaltnisse kann durch nicht nochtige Speicher er- 
reicht warden, in denen die Werie fur die SollgrdOe, die 
IstgrdBe sowie die gebildeten Korrekturwerte in abge- 
stuften Last-Drehzahl-Kennfeldern abgelegt werden. 

Zur Vermeidung des Einflusses von StdrgroBen oder 
Parameterstreuungen werden die Werte fOr die Ist- 



forfca wXch eK^^^^^^^^^ 20 Gr6Be durch zcilliche- Filterung (Mittelwertbildung) 

woncn, wuuuiK, I ^^a^SI^^u. k^Ha vnn Finzelwerten aus mehreren Schaltvore&neen cebil- 
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gen hervorgenafcn werden, andererseits jedoch hohe 
Anforderungen an die Toleranzen der verwendetcn Tel- 
le gestellt werden. Dies wirkt sich kostenmaBig sehr 
ungQnstig aus. 

Aus den DE-OS 28 43 1 83 sowie 32 057 67 wurdcn zur 25 
Abhilfe dieser Situation geschlossenc PvCgelkrcise vor- 
geschlagen. Dicse haben jedoch den Nachteil, daB eine 
der notwendigen Dynamik Rechnung tragende Regcl- 
grOBe erforderlich ist Grundsatzlich sind bei der Regcl- 
strecke Motor-Getriebe infolge der vorhandenen Tot- 30 
zeiten im gesamten Betriebsstrang Stabilitatsprobleme 
zu erwarten, und es mOssen deutliche Regclabweichun- 
pen in Kauf genommen werden bevor die Regelung 
• orrigiercnd eingrcifen kann. Dies wirkt sich durch ei- 
ncn schlcchten Schaltkomfort aus. 35 

In der US 4^83^70 wird eine Einrichtung zur elektro- 
nischen Steuerung eines auiomatischcn Fahrzeugge- 
iriebes mit clektrohydraulisch betatigbaren Reibele- 
menten zur Umschaltung zwischen verschiedenen 
Obersetzungsstufen beschricben. Hierbei werden Soll- 
schaltzciten mit den tatsachlich vorliegcnden Istschalt* 
zeiten verglichcn. AbhSngig von den Abweichungcn 
zwischen den Ist- und SoUwerten wird dann der hydrau- 
lische Druck zur Betatigung der Reibelemente in dem 
Sinne verandcrt, daB der Istwert der Schalueit naher an 
den SoHwert herangefOhrt wird. 

Die Aufgabe der vorliegendcn Erfindung besteht dar- 
in. cin solches System dcrart zu verbessem, daB insbe- 
sondere Serienstreuungcn und Alterungseffcktc kom- 
pensiert werden, so daB cine glcichbleibende Schaltqua- 
litat gewahrleistet wird. 

Vortcile der Erfindung 

Das erfindungsgcmaBe Vcrfahren mit den kennzcich- 
nenden Merkmalen des Hauptanspnichs hat dcmgegen- 
tiber den VoneiL daB durch stetige Anpassung der 
Schaltzeiten und damit gleichbleibende Schaltqualitat 
insbesondere Scrienstrcuungen und Altcrungscffckte 
kompensicrt werden kOnnen. FOr notwendige Stcllglie- 
der Oder auch sonstige Bautcile k6nncn gr6Bcrc Tolc* 
ranzen in Kauf genommen werden, was sich durch eine 
Verbiiltgung der gesamten Anordnung auswirkt Da die 
genannten Parameterstreuungen und -anderungen kei- 
ne hochfrequenten StCrungen, sondem nur sehr nieder- 
frequentc Driftcn bzw. dauerhafte Abweichungen vom 
Sollwert darstellen, ist cine adaptive Steuerung beson- 
ders gut geeignet Diese adaptive Steuerung laBt sich 



von Einzelwerten aus mehreren Schaltvorgahgen gebil- 
deL 

Zeichnung 

Ein AusfQhrungsbeispiel der Erfindung ist in der 
Zeichnung dargestellt und in der nachfolgenden Be- 
schreibung naher eriautert. Es zeigen 

Fig, 1 ein Blockschaltbild des AusfQhrungsbeispiels, 
Fig. 2 ein Signaldiagramm zur Eriauterung der Wir- 
kungsweise. 

Fig. 3 funf Kennfelder zur Eriauterung der Bildung 
der Korrekturwerte und 

Fig. 4 ein FIuBdiagramm zur Eriauterung der erfor- 
derllchen Arbeitsschritte. 

Beschreibung des Ausf Ohrungsbeispiels 

In dem in Fig. 1 dargestellten AusfQhrungsbeispiel isr 
ein Motor 10 eines Kraftfahrzeuges Qber ein Getriebe 
t; mit einem Abtrieb 12 verbunden. Am Ein- und Aus- 
gang des Getriebes 1 1 befinden sich ein Motordrehzahl- 
Geber 13 (Getriebeeingangsdrehzahl-Geber) und ein 
Abtriebsdrehzahl-Geber 14. Zur Steuerung des Getrie- 
45 bes 11 dienen einmal Gangschaltventile 15, Qber die der 
jeweils einzulegende Gang betatigt wird und zum ande- 
ren ein Druckregler 16, der den bei der Betatigung der 
Reibelemente des Getriebes 12 wirksamen Druck p ein- 
stellt 

Die Gangschaltventile 15 werden in der Qblichcn 
Weise von einer elektronischcn Getricbesteuereinheit 
17 angesteuert, der verschiedene Betriebsparameter in 
an sich bekannter Wcise zugefQhrt werden. In Fig. I 
sind davon die Motordrehzahl nm* die Abtriebsdrehzahl 
55 nab die Motorlast L sowie der Programmbefchl P eines 
Positions-Schalters 18 dargestellt Als Lastgeber ist ein 
Drosselklappengeber 19 dargestellt. 

Zur prinzipicllen Wirkungsweise des Einlegens der 
Gange. der Betatigung der Gangschaltventile sowie des 
Druckrcglcrs 16 sci auf den cingangs angegebenen 
Stand der Technik sowie auf Bosch Tcchnische Berichte, 
Band 7 (1983) Heft 4, verwiescn. Die notwendigen Steu- 
erf unkti nen werden dabei in der vorzugsweise als. Mi- 
krorechner ausgebildeten elektronischcn Getricbe- 
steuereinheit 17 erzeugt 

Im folgenden soil die erfindungsgemaBe Steuerung 
prinzipiell anhand der in Fig. 2 dargestellten Signaldia- 
gramme am Beispiel eines Hochschaltvorgangs erUu- 
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lert werden. Die erfindungsgemaDe adaptive Steucning 
kann ie^^^^^ auch bei Schubruckschaltungcn angcwanoi 
w\rdi?^so bei RQckschaltung ohne Unterbrechuni 

^'n!c&^^^ eines Gangschaltsignals G ^^^^^ 5 

Motordrehzahl n„, noch bis ^^'^^^"•^^^^J^, ^^^^^^^ 
punkies FP aiu woruntcr man den P^^^J^^^^.^}^^^^ 
dem die dem neuen Gang ^"Ceordneten Re J rlemente . 
das voile Moment Qbemehmen und die deii^^al en Gang 
zugcordneten Reibelemente (bzw der zut ehO r ge F,e^ ^o 
lauO lOsen. Ab diesem Freilaufpunkt FP b< cinnt nun d c 
Mot rdrehzahl n„ abzusinkea wahrend eieichzem^ 
Reibelemente schleifen. Zum Zciipunkt T der ncue 
Gnnn cinnclcRl, die Rcibunnsclcmcnic haften wiedcr 
und die l>rol\^.rthl h^ixum wlcdrr lolcht rtn? uMelneu* is 

Dcr Schaltkomfori 1st durch deu Vcrlouf dca Ab- 
iricbsmoments bcstimmt Dcbci soil dcr Momcntcn- 
sprung zum Zeitpunkt T mOglichst genng scm. Andercr- 
seits ist die Bclasiung der Reibelemente durch dns 
Kupplungsmomcnt und die Schleifzeit Ts bestinimt. Da 20 
cincrwltii flui dioftcm Orundc die Schleifzeit mOslichfit 
Berlnt^; anderersciii der Momcnienspruna cbcnfalU 
m6glichst gcring sein soil, wird durch Verglcich der 
durchsczogcncn Kurvcn mit den untcrbrochcncn und 
sirichpunhtiertcn Kurvcn dcuiUch. daO die Sicuerunc 25 
des Schaltablaufs steis einen KompromiQ erfordcrt 
Dieser JCompromiB wird durch eine Soll-Schlcifzeit t, 
vorgegcben. Ist die Schleifzeit zu kurz (tl), so ergibt sich 
eln zu froOer Momentcnsprung und der Druck p wird 
fiir die folgcnden Schaltvorgange vcrringert, um erne 30 
Veriangerung der Schleifzeit zu erreichen. Ist dagegcn 
die Schleifzeit zu lang (t2). so ergibt sich zwar em genn- 
ger Momentcnsprung. jedoch fahrt diese lange Schleif- 
zeit zu einer zu groDen Bela stung der Reibelemente und 
der Druck p wird demcntsprechend fOr die folgcnden 35 
Schaltvorgange erhOhL ^ 

Als den Schaltvorgang charakterisierende GroBe 
kann anstelle der Schleifzeit prinzipiell auch die Schalt- 
zeit, das ist die Zeitdauer zwischen dem Gangschaltsig- 
nal G und dem Ende der Schleifzeit, oder der Gradient 40 
der Motordrehzahl nm (Getriebeeingangsdrehzahl) 
wahrend des Schleifens der Reibelemente gewahlt wer- 
den. 

Zur DurchfOhrung der adaptivcn Regelung werden 
die Sollwerte fOr die Schleifzeit to gcmttO Fig. 3a in 45 
einem Last/Drehzahl-Kennfcld abgclcgt. Dabei kann 
prinzipiell die Rastcrung fUr die Last- und Drchzahlklas- 
sen (LI bis L5, nl bis n4) beliebig gcwfihlt werden, wobei 
gemaB FlG.3a 25 Sollwerte fUr to in einem Festwert- 
Spcteher in der elektronischcn Getriebcsteuereinheit 17 50 
gespeichert werden. Die gespeicherten Werte sind in 
MiUisekunden (ms) angegeben, wobei zur Vereinfa- 
chung dcr Darstellung nicht alle Zahlenwerte eingcscut 
wunien. Die Lastklassen kOnnen z. B. wie folgt dcfiniert 
weitlen: Schub LI, Nullast L2. TetUast L3« Halblast U S5 
undVoUastLS. 

In einem zwciten, genau glcich strukturicrten Kenn- 
feld, wie es in Fic* 3^ dargestellt ist, werden die tatsach- 
lich gemessenen V/crte der Adaptionsgr6Be Schleifzeit 
eingetragen und in einem RAM oder in einem nicht- 60 
fiachtigen Spcichcr (z. B. EEPROM oder gepuffcrtes 
RAM) gespeichert DicJ^e tatsfichlichcn Werte werden 
durch zeitliche Filtcrung aus mchreren Schaltv rgfin- 
gen in den bctrachtctcn Last/Drehzahl-Rasterfeld ge- 
bildcL Diese Mittclung kann beispielsweise Ober vier 65 
Schaltvorgange erfolgcn. Die Eintcilung in die vcrschie- 
denen Rasterfelder nimmt das Mikrorechnersystem auf- 
grund der bei der jeweiligen Schaltung vorliegenden 



Bedingungen vor. 

In einem drilien wiedcrum gleichariig sirukiuncrtem 
Kennfeld werden schlieBUch die Korrekturwene fur 
den aus abgelegten Kennlinien oder einem vorgegebe- 
nen Algorithmus jeweils ermitieln Druck gespeichert 
Dies ist in Fig. 3c dargestellt Diese Werte werden in 
einem nichtflOchtigen Speicher gespeichert, so daB die 
Mittelung und Korrekiurwertbildung jeweils uber eine 
beliebig vorgegebene Zeit bzw. beliebig vorgegebene 
Zahl von Schaltvorgangen crfolgen kann. Die Korrek- 
turwerte werden dabei jeweils in Abhangigkeit von der 
SoUwert-lsiweri-Abweichung um eine entsprechende 
2:ahl von Inkremertien erhohi oder erniedrigt wobei 
jcdcs Inkrcmcnl m'\i cincm bcstimmtcn Druck bcwcrlcl 
wlrvl.ilrrtjcmaann. .VO.l IwlMMi llHl 

Zu Bcginn dcr Adaption werden dio Wcrlc des Soil- 
wert-Kennfclds (Fig. 3a) auf das Istwcrt-Kcnnfcld 
(Fic. 3b) Qbertragen. Gleichzeiiig werden allc Korrek- 
turwerte im Korreklurwert-Kennfeld (Fig. 3c) auf Null 
gesetzt Nach entsprechender Fahrzeii andcrn sich die 
Werte im Uiwen-Kennfeld enisprcchcnd dcr crmiuel- 
ten Istwcrtc dcr Schlclf/eltcn. Die Fig. 3b und Jc zdgcn 
die Kennfelder zu einem Zeitpunkt tl . bevor dcr ersie 
Adaptionsschritl durchgefOhrt wird. d. h. , die Korrek- 
lurwcrte habcn allc noch den Wen Null, jedoch wurdcn 
bereits gQllige Mittelwerte fOr die Schleifzciten ermit- 
telt Dies ist fur die Drehzahlen n2 bis n< der Fall, wah- 
rend die Miitelwertbildung fQr die Drehzahl nl und die 
fast L4 noch nicht abgeschlossen ist weil z. B, die not- 
wendige Anzahl von Schaltungen bei dieser Drehzahl- 
Last-Kombination noch nicht errcichi ist Die noch nicht 
abgeschlossene Mittelwertbildung wird durch eine Mar- 
kierung im Speicher (als schwarzes Quadrat dargestellt) 
erkannt Es ist zu erkennen. dafl ini dargestellten Bei- 
spiel for die fast L4 im oberen Drehzahlbereich die tai- 
sachlichen Schleifzciten deutUch Ober den Sollwerten 
liegen. FQr die Last LI ist cs im untcrcn Drehzahlbe- 
reich umgekehrt 

In den Fig. 3d und 3e ist der Zustand der Adaptions- 
kennfelder unmittelbar nach dem ersten Adaptions- 
schritt dargestellt Die Schwellwerte fQr eine Adaption 
um ein Inkrement wurdcn hier z. B, auf 40 ms gelegt 
also for zwei Inkremente auf 80 ms. FQr die verschieden 
dargestellten Last/Drehzahl-Bedingungen ergeben sich 
dadurch die folgcnden Adaptionsschritte: 



nl/L4 Miltelwerl noch nicht gtiliig, keine Adaption 
n2/L4 Abweichung vom Sollwert unter Schwelle, keine 
Adaption 

n3/L4 Korrekiurwericrh6hung um 1 Inkrement 
n4/L4 Korrekturwerterhdhung um 1 Inkrement 
n5/L4 Korrekturwerterh6hung um 2 Inkremente 
nl/Ll Korrekiurwcrtverringerung um 2 Inkremente 
n2/Ll Korrekiurweriverringerung um 2 Inkremente 
n3/Ll Korrekturweriverringerung um I Inkrement 
n4/Ll Korrekiurwcrtverringerung um I Inkrement 
n5/Ll Abweichung vom Sollwert unter Schwelle, keine 
Adaption. 

Wird cine Korrektur durchgefOhrt also der Korrek- 
turwert verandert, dann wird jeweils der Istwert der 
Schleifzeit wieder auf den Sollwert gesetzt und als noch 
nicht gOltig gekennzeichnct 

Selbsivcrstandlich kann die Zahl der Last- und Drch- 
zahlklassen btliebig crwcitert oder verringeri werden. 
Im einfachstcn Fall kann auch ein einziger Sollwert (Or 
die Schleifzeit vorgegcben werden. 

Das in Fig. 4 dargestellte FluBdiagramm zeigt ein Bei- 
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spiel fur den Ablauf eiher Adaption. Dicse Adaption 
kann vorzugsweise als Untcrprogramm in\ Programm 
der Getriebesieuerung cnthaltcn sein. In diescm Bei- 
spiel wird ansielle der Schleifzeii die Schalizeit als cha- 
rakterisiercnde Gr^Be :Qr den Schaltvorgang gcwahli, 5 
als die Zcii zwischen dem Auftreten eines Gangschalt- 
befehls und dcm Ende der Schleifzeiu 

Nach dem Start 20 des Adaptionsablaufs wird abge- 
fragu ob ein Gangschaltsignal 21 vorliegt, im darscsteU- 
ten Beispiel ein HochschaltsignaL 1st dies der FalU so 10 
erfolgi im Mikrorcchner ein Ausl6sebcfchl 22 fUr eine 
Zeiistufe. Danach folgt ein Bercchnungsablau; 23. durch 
den die Synchrondrehzahl ns im Freilaufpunkt FP bc- 
rechnet wird. Daraus wird zur Erkennung *les Schal- 
tungsendes diejenige Drchzahl n^ ermittelt, k ei der der 15 
Schaltvorgang abgeschlosscn ist, also die Sch. eifzcit b 5- 
cndet ist Damit diese das Schaltungsende vorgcbcndc 
Drehzahl auch tatsachlich erreicht wird, kann vorzugs- 
weise ein geringer Vorhalt vorgegeben werden. so daO 
far die Erkennung des Schaltungsendes eine geringfflgig 20 
gegenQber der Drehzahl nc erhtthte Drchzahl vorgege- 
ben wird. Danach wird in einer Warteschleife 24 das 
Schaltungsende abgewartet, also das Erreichen der urn 
An erhdhien Drehzahl nc. Isi das Schaltungsende er- 
reicht. so crfolgt ein Stoppbefehl 25 fur das Zeitghed. 25 
wobei die Laufzeit des Zeitglieds als Istwen tist in die 
den vorUcgenden Lasi-Drehzahlverhaitnissen entspre- 
chende Stelle im Istwert-Speicher eingespeichert wird, 
indem mit dem dort vorliegendcn Wert eine Mittelwert- 
biidung ti,t durchgefQhrt wird. Nach eincm PrUfschntt 30 
26. in dem das Vorliegen eines Qber die noiwcndigc Zahl 
von Schaltvorgangen gemittclten Istwens geprOft wird, 
erfolgt ein weiterer PrUfschritt 27, in dem geprflii wird, 
ob die Schaltzeii urn einen Betrag von At zu lang ist, 
wobei At beispielsweise 40 ms betragen kann. Ist dies 35 
der Fall, so erfolgt eine Druckerhohung 28 des gespei- 
cherten Korrekturdrucks pk urn Ap. wobei Ap beispiels- 
weise O.l bar betragen kann. GemaO den Fig. 3c und 3e 
wird der neue Korrekturdruck als enisprechendes In- 
kremem im Korrekturkennfeld abgelegu Wird in einem 40 
PrOfschritt 29 festgestellt, daQ die Schaltzeit zu kurz ist, 
so wird entsprechend eine Druckverringerung 30 urn 
— Ap vorgenommen. 

Die Druckerhohung wie auch die Druckverringerung 
kann natUrlich auch um Vielfache von Ap erfolgen, 45 
wenn die Schaltzeittoleranz At um ein Viclfaches aber- 
schritten wird. 

In eincm Berechnungsablauf 31 wird nun fQr die fo!- 
genden Schaltvorgange der vorzugebende Schaltdruck 
p festgelegt, der sich aus cinem aus abgelegten Kcnnli- 50 
nien odcr cinem vorgegebenen Algorithmus bestimm- 
ten bruck f (MMX korrigiert um den Korrekturdruck pk. 
crgibL Ober den Druckregler 16 wird dann der ermittel- 
te Dnickwert p in einen entsprechenden hydrauUschcn 
Druck umgewandelt 32 und dem Gctriebc 1 1 zugcf Ohrt 55 

PatentansprQche 

I. Einrichtung zur elektronischen Steuerung eines 
automatischen Fahrzeuggetriebes mit vorzugswei- eo 
se elektrohydraulisch betatigbaren Reibelcmentcn 
zur Umschaltung zwischen verschicdencn Obcrsct- 
zungsstufen, bei der 

— Speichcrmitiel zur Speicherung wenigstens 
eines Sollwcrtes fQr eine den Schaltvorgang 65 
charakterisierende GrOBe und 

— Erfassungsmittel zur Erfassung wenigstens 
eines aktuellen Isiwcrtcs fOr eine den Schalt- 



vorgang charakterisierende GroBe und 

— Vergleichsmittel zum Vergleichcn des we- 
nigstens einen Isiwcries n.ii dem wenigstens 
einen gespeicherten Sollwert und zum Spei- 
chem wenigstens eines von diesem Vcrgleich 
abhangigen Korrekiurweries und 

— Mitiel zur Bildung einer SteuergroBe fur die 
Reibelemente, vorzugsweise fur den hydrauli- 
schen Druck, abhangig von dem Korrekiur- 
wert in dem Sinn, daB der Istwert naher an den 
Sollwert herangefuhrt wird. 

vorgesehen sind. dadurch gekennzeichnet, daB die 
Vergleichsmittel derart ausgelegi sind, daB bei 
Oberschreitungen von vorgebbaren Abweichun- 
gen zwischen den Sollwenen und den Istwerten die 
gespeicherten Korrekiurwerte jeweils um ein In- 
krement verfinden werden, wobei jedem Inkrc- 
meni ein bestimmtcr Wen der SteuergrdOe zuge- 
ordnet ist. 

2. Einrichtung zur elektronischen Steuerung eines 
automatischen Fahrzeuggetriebes nach dcm Ober- 
begriff des Anspruchs I, dadurch gekennzeichnet, 
daB die Vergleichsmittel derart ausgelegt sind, daB 

— bei Uberschreitungen von vorgebbaren Ab- 
weichungen zwischen den SoUwerten und den 
Istwerten die Korrekturwerte abgespeicheri 
werden und 

— die Istwerte durch Mitielweribildung von 
Einzelwerten aus mehreren Schaltvorgangen 
gebildet werden. 

3. Einrichtung zur elektronischen Steuerung eines 
automatischen Fahrzeuggetriebes nach dem Ober- 
begriff des Anspruchs 1, dadurch gekennzeichnet, 
daB 

— die Vergleichsmittel derart ausgelegt sind. 
daB bei Oberschreitungen von vorgebbaren 
Abweichungen zwischen den SoUwerten und 
den Istwerten die Korrekturwerte abgcspei- 
chert werden und 

— die Speichermittel derart ausgelegt sind, 
daB die Sollwerte wenigstens abhangig von 
der Last und der Drehzahl des Fahrzeugmo- 
tors gespeichert werden. 

4. Einrichtung zur elektronischen Steuerung eines 
automatischen Fahrzeuggetriebes nach dem Ober- 
begriff des Anspruchs 1, dadurch gekennzeichnet, 
daB die Vergleichsmittel derart ausgelegt sind, daB 
bei Oberschreitungen von vorgebbaren Abwei- 
chungen zwischen den SoUwerten und den Istwer- 
ten die gespeicherten Korrekturwerte verandert 
werden. wobei fOr die Korrekturwerte oberc und/ 
Oder untere Grenzwerte vorgesehen sind, 

5. Einrichtung nach einem der vorhergehend ge- 
nannten AnsprUche, dadurch gekennzeichnet, daB 
die den Schaltvorgang charakterisierende GrOBe 
die Zeitdaiier (ts) des Schaltvorgangs oder des' 
Schleifens der Reibelemente ist 

6. Einrichtung nach einem der vorhergehend ge- 
nannten AnsprBche, dadurch gekennzeichnet, daB 
die den Schaltvorgang charakterisierende GrdBe 
der Gradient der Getnebeeingangsdrehzahl (nm) 
wahrend des Schleifens der Reibelemente ist 

7. Einrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Vergleichsmittel derart ausgestal- 
tet sind, daB bis zum AbschluB einer der MitteU 
wertbildungen der vorherige Korrekturwert erhal- 
ten bleibt 

8. Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
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zeichnei, daB fur die Korrckiurwerte obere und 
unierc Grenzwene vorgesehen sind 

9. Einrichiung nach Anspruch 1 oder 7. dadurch 
gekennzcichneu daB fOr die Korrckiurwerte addi- 
tiv Oder multipUkativ auf die SteuergrdBe einwir- s 

ken. ^ . . , 

10. Einrichiung nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
zeichnei, daB der Sieucrgr6Be [f( AM)] ein Beirag 
hinzugefUgt wird, der sich aus der muUiplikativcn 
VerknQpfung dcs -nisprechenden Korrekturwer- lo 
les [K] mil einem csien SieuergrdBenwcrt [p] er- 
gibi[f(MM)+/-Kxp]. ^ ^ ^ u 

11. Einrichiung nach Anspruch 4. dadurch gekenn- 
zeichnei, daB bei Oberschreiiungen von vorgebba- 
ren Abweichungen zwischen den Sollwerten und 15 
den Isiwerien die gespeichenen Korrekiurwerte 
inkremeniweise veranden werden. wobei 

— jedem Inkremeni ein besiimmier Wert der 
SieuergreBe zugeordnet isl und 

— die Anzahl der Inkremente jc Schaltvor- 20 
gang begrenzi ist. 
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